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Beschreibung 
Automatisierungssystem 

Die Erfindung betrifft ein programmierbares Automatisierungs- 
system. urn Bewegungsftihrungen beispielsweise bei Produktions- 
maschinen zu realisieren, werden vordef inierte Profiltypen, 
z.B. in Positionierbewegungen, eingesetzt. Nachteilig dabei 
ist, dass durch vordef inierte Profiltypen nur schlecht 
optimale Bewegungsfolgen erzielbar sind. 

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, die Bewegungsfiih- 
riong zu verbessern. 

Durch eine flexibel optimierbare BewegungsfUhrung sind hoch- 
dynamische und genaue Bewegungen realisierbar . Die Bewegungs- 
fUhrung ist dabei vorteilhaft beliebiger Art. Eine flexibel 
optimierbare BewegungsfUhrung ist realisierbar: 
. durch frei definierbare Profile, Profiltypen auch an der 
Einzelachse, 

. und der Kombination dieser freien Profile in beliebiger 
Weise mit der BasisbewegungsfUhrting an der Achse 
(Positionieren, Bewegen, Stoppen, Gleichlauf ) , 

. und unter flexibler Einf lussnahme auf die BewegungsfUhrung 
einer Achse zu jedem Zeitpunkt mittels der 
Anwenderprograrame eines Automatisierungssystems, 

• und der Erstellbarkeit und Modif izierbarkeit der Profile 
in der Steuerung Uber das Anwenderprogramm, 

• und gentlgend hochwertige • Prof ildarstellung im System 
. und Anwendung der Profile auf die verschiedenen 

Bewegungszustandsgrofien der Achse, z.B. bei 
Geschwindigkeitsprofilen Uber die Achsposition. 

So ist eine DurchgSngigkeit und/oder Kombinatorik zwischen 
vordefinierten Profiltypen und freien Profilen zur Erreichung 
optimaler Bewegungsfolgen ermeglicht. 
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Voraussetzungen daftlr sind beispielsweise einzeln xind/oder in 
Kombination : 

• Ein frei programmierbares Automatisierxangs- bzw. Motion 
Control System fUr Produktionsmaschinen; 

• ein Multitask-System, wobei die einzelnen Task durch das 
Multitasking-System imterschiedliche Eigenschaf ten 
besitzen (zyklisch (Neubeginn bei Programmende oder 
Neustart nach definierter Zeit) , sequentiell, interrupt- 
getrieben) ; 

• ein Anwenderprogramm bzw. Anwenderprogramme, die diesem 
Task im Automatisierungssystem frei zugeordnet werden 
kdnnen; 

• Befehle ftir Motion Control, die aus den Anwenderprogrammen 
frei abgesetzt werden kSnnen vmd deren Status wie auch der 
Status, der Uber diese Befehle bewirkten Bewegungen frei 
verfolgt werden kann; 

• bereits vorhandene Basis-Bewegungssysteme mit vorgegebenen 
Profiltypen und Verwaltungsbef ehle ftlr die Achse, die die 
Basis fiir sequentielle, ablbsende und tlberlagernde 
Bewegungen bereitstellen; 

• Funktionalitat zur Erstellung hochwertiger flexibler 
Kurvenscheiben Uber spezifische Tools oder direkt aus dem 
Anwenderprogreunm . 

Zur Thematik der Erstellung und Optimierung flexibler, hoch- 
wertiger Kurvenscheiben-Funktionen direkt tiber das Anwender- 
programm wird auf die deutsche Pat entanmel dung mit dem Anmel- 
deaktenzeichen 100 65 422.3 verwiesen. 

In einer vorteilhaften Weise wird erf indungsgemSfi zumindest 
ein Punkt der folgenden Auf zShlung in einem Automatisierungs- 
system vollzogen: 

• Bereitstellung von Profilen an der Achse, die zeitbezogen 
Oder positionsbezogen abgearbeitet werden kannen; 

• Profile, deren Argument- und FunktionsgrOBen einheitenlos 
sind, und so flexibel auf Position, Geschwindigkeit, 
Druck, Moment anwendbar sind; 
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• Profile frei definierbar nach Polynomen sechsten Grades 
mit trigonometrischem Anteil; 

• Profile flexibel aktivierbar tiber Programme/Bef ehle im 
Multitasking System, mit ablSsender, sequentieller 
und/oder tlberlagernder Funktionalitat; 

• jede Bewegung kann \inmittelbar ablosend oder nacheinander 
se.quentiell in eine Prof ilbewegung tiberftlhrt, oder eine 
Profilbewegung auf gleiche Weise durch eine andere 
abgelSst werden; 

• wird eine Prof ilabarbeitung abgehalten, fortgesetzt oder 
wird innerhalb eines Profils aufgesetzt, wird uber 
einstellbare Dynamikrampen auf das Profil aufgefahren oder 
von der Prof ilbearbeitung heruntergef ahren. 

In vorteilhafter Weise ist dabei zumindest einer der folgen- 
den Punkte erfUllbar und wird die Aufgabe dadurch gelOst: 

• ErmSglichung des Abfahrens von freien, produktions- oder 
zeitbezogenen Profilen an der Achse; 

• die Profilwerte kOnnen sich auf Position, Geschwindigkeit, 
Druck, Kraft oder Momente beziehen; 

• in Kombination mit einer flexiblen Aktivierung zur 
AblSsung einer geraden aktuellen Bewegung; 

• in Kombination mit der flexiblen Oberftihrung in eine 
andere Bewegung; 

• in Kombination mit der flexiblen Uberlagerung zu anderen 

Bewegungen; 

• in Verbindung mit der Programmierung/Vorgabe dieser 
Profile liber Funktionen 6. Grades mit trigonometrischen 
Anteilen; 

in Verbindung mit der Skalierbarkeit solcher Profile und 
der Vorgabemoglichkeit von Verschiebungen; 

• in Verbindung mit der Programmierbarkeit dieser Profile 
wahlweise direkt aus dem Anwenderprogramm; 

• Oder mit der Erstellbarkeit der Profile Uber ein 
graphisches Tools im Engineering-System: 

■ das eine Erstellung des Profils direkt oder Uber seine 
AbleitungsgrOBen erlaubt. 
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■ das eine Erstellung tiber Punktvorgaben oder 

Teilfunktionsvorgaben untersttltzt, und das Profil ilber 
lineare oder kiibische Interpolation vervollstandigt; 

• in Verbindung mit der Aktivierung / Deaktivierung dieser 
Profile direkt iiber Sprachbef ehle eines frei 
prograiraaierbaren Automatisierxangssystems/ 

• in Verbindung mit der Aktiviervmg / Deaktivierung dieser 
Sprachbefehle tiber die Profile aus beliebigen Programmen 
im Multitasking System. 

Auf diese Weise ist eine hochflexible und optimierbare Bewe- 
gungsftihrung an der Achse zur Nutzung bei sehr unterschiedli- 
chen Produktionsmaschinen (z.B. Verpackungsmaschinen oder 
Kunststoffmaschinen) erreichbar. 

Die verbesserte Bewegungsftihrung ist vorteilhaft bei 
Produktionsmaschinen und/oder Werkzeugmaschinen und/oder 
Handhab\ingsautomaten einsetzbar. 

Weitere Vorteile und Details der Erfindung ergeben sich an- 
hand der Figuren, wobei: 

Figur 1 ein anwenderdef iniertes Profil zeigt. 

Die Darstellung gemafi der einzigen Figur zeigt ein anwender- 
def iniertes Profil nach Polynom 6. Grades mit trigonometri- 
schemAnteil. Ein frei def inierbares Profil bzw. frei defi- 
nierbare Profile, welche sequentiell, ablosend und/oder iiber- 
lagernd sind, sind in Kombination mit beliebig anders pro- 
grammierten Bewegungen. In vorteilhaf ter Weise ist das Profil 
auch durch ein Polynom anderen als des 6. Grades definierbar. 
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PatentansprUche 



1. Automatisierungssystem zur Bewegungsftihrxing mit Hilfe von 
Profiler!, wobei die Profile zeitbezogen oder positionsbezogen 
abgearbeitet werden und deren ArgumentgrOBen und/oder Funkti- 
onsgrOfien einheitenlos anwendbar sind. 
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Zusammenf assung 
Bezeichnung der Erfindung 

Bei einem Automatisierungssystem zur Bewegungsftihrung ist die 
Bewegungsfuhriing zu verbessern* DafUr werden bei dem 
Automatisierungssystem zur Bewegungsftihrung Profile 
zeitbezogen oder positionsbezogen abgearbeitet , wobei deren 
ArgumentgroBen und/oder FunktionsgrSBen einheitenlos 
anwendbar sind. 



FIG 1 



Anwendordeflnlertes Profit 

nach Polynom 6. Grades mit trigonometrtschan Antoit 




Frel daflnlorbare Profile ( sequentlelle. ablttsend. Qborfagemd.) 
In Kombination mit baliebig anders programmierten Bewagungen ; 
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